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ABSTRAK 
 
Metode penggaraman merupakan metode yang paling banyak digunakan untuk 
mengawetkan bahan baku dalam industri kulit sapi karena dengan salinitas dalam air 
yang tepat, maka kemampuannya memaksa bakteri yang menyebabkan kulit 
membusuk keluar dari dalam kulit sangat baik. Di Indonesia, metode penggaraman 
rata-rata dilakukan secara konvensional. Kelemahan metode penggaraman secara 
konvensional adalah tingkat kepekatan garam tidak diketahui nilainya secara pasti dan 
operator masih harus menambahkan garam secara manual dalam waktu tertentu. 
Untuk mengatasi hal tersebut maka diperlukan alat pengendali tingkat salinitas 
dalam air. Alat pengendali tingkat salinitas merupakan sebuah alat yang dapat 
mendeteksi nilai salinitas dalam air lalu mampu menambahkan garam secara otomatis 
sesuai dengan nilai salinitas yang telah dideteksi. Untuk mengimplementasikannya, 
maka digunakan kendali logika fuzzy untuk mengetahui seberapa banyak garam yang 
diperlukan di dalam air dan juga kendali PID untuk memperbaiki performa aktuator 
sebagai pengatur debit garam dari alat ini. Dengan menggunakan alat ini, nilai salinitas 
dapat mencapai nilai yang diinginkan atau setpoint yaitu 22 Be dalam waktu 99,8 detik, 
Selain itu, fungsi lain dari alat ini adalah operator tidak perlu lagi untuk menambahkan 
garam secara manual kedalam air  
Kata kunci: Logika Fuzzy, PID, Salinitas, Sistem Kontrol, Penggaraman Kulit 
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ABSTRACT 
The salting method is a method which has been approved as the best method 
for preserve the main material in neat's leather industry because with a proper value 
of salinity in water caused the capability of the salt to push out the bacterium which 
make the leather being rotten was very good. In Indonesia, the salting method evenly 
used with conventional ways.The disadvantage of conventional ways is the salinity of 
the water is unknown and the operator of the salting method must adding the salt 
manually on a certain time. 
To solve that problem, so we need a device that kan control the salinity of the 
water which used on the salting method. The controling salinity device is a device that 
can detect the actual value of the salinity in the water. Then, the device can adding the 
salt automatically according the value of the salinity which has been detected. To 
implements it, the fuzzy logic controller is used to knows how much the salt is needed 
to reach the setpoint value of salinity. A PID controller is used to fixing the 
performance of the actuator as the regulator of salt debit of this device. WIth using 
this device, the actual value of salinity can reach the setpoint value which had been 
set at 22 Be in 00,8 seconcs. Moreover, the other advantage of this device is the 
operator didn't need to adding salt manually anymore. 
Keywords: Fuzzy Logic, PID, Salinity, Control System , Salting Method 
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